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Die folgendan Angaben slnd den vom Anrnelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. S 44 PatG ist gestellt 
<§) Verfahren und Vorrichtung zur Positionsbestimrnung 
@ System und Verfahren zur Bestimmung der Position ei- 

ner beliebig im Raum angeordneten Sende-/Empfangs- 

Einrichtung (13) gegenuber zumindest zwei definiert zu- 

einander im Raum angeordneten Sende-/Empfangs-Ein- 

richtungen (11, 12) mit zumindest drei Sende-/Empfangs- 

Einrichtungen (11, 12, 13), die jeweils eine Antennenein- 

richtung mit einer Vielzahl in definierter Verteilung auf ei- 

ner Kugeloberflache (17) angeordneten Antennenetnhei- 

ten (20, 26, 27) und eine Signalerzeugungseinrrchtung 

aufweisen, von denen zwei Sende-/Empfangs-Einrichtun- 

gen (11, 12) a Is zumindest tempprar ortsf est in einem \6- 
- kalen Koordinatenraum (16) angeordnete Einrichtungen 

ausgefuhrt sind und die weitere Sende-/Empfangs-Ein- 

richtung (13) relativ zu den Einrichtungen bewegbar ist 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verf ahren zur Posi- 
tionsbestimmung gemaB dem Anspruch 1 sowie ein System 
zur Anwendung des Verfahrens und Bestimmung der Posi- 5 
tion einer beliebig im Raum angeordneten Sende-ZEmp- 
fangs-Einrichtung gegeniiber zumindest zwei definiert zu- 
einander im Raum angeordneten Sende-ZEmpfangs-Einrich- 
tungen gemaB dem Anspruch 2, Daruber hinaus betrifft die 
vorliegende Erfindung eine Sende-/Empfangs-Einrichtung 10 
fiir ein System zur Positionsbestimmung gemaB dem An- 
spruch 3. 

Verfahren und Vorrichtungen zur Positionsbestimmung, 
bei denen eine Richt- oder Peilantenne verwendet wird und 
die Positionierung sich infolge der Ausrichtung der Antenne 15 
gegeniiber einem Sender in Abhangigkeit von dem maxim a- 
len Empfangssignal ergibt, sind hinlanglich bekannt. Bei 
derartigen Verfahren oder Vorrichtungen ist es jedoch erfor- 
derlich, daB eine Einrichtung vorgesehen wird, die eine Aus- 
richtung bzw. Nachfuhrung der Richtantenne in Abhangig- 20 
keit von- der Feldstarke des empfangenen Signals durch- 
fuhrt. Aufgrund der hierdurch erforderlichen mechanischen 
Einrichtungen eignen sich derartige Vorrichtungen in der 
Regel nicht zu einer Miniaturisierung. 

Abweichend von den vorgenannten Vorrichtungen, die 25 
noch mit einem vergleichsweise geringen apparativen Auf- 
wand realisierbar sind, sind auch sogeriannte M Satelliten-Po- 
sitionierungssysteme" bekannt, die auch als "Global Positio- 
ning Systems" (GPS) bezeichnet mittlerweile Einzug in All- 
tags an wendungen, wie beispielsweise als Fahrzeug-Naviga- 30 
tionssysteme, gefunden haben. 

Diese Systeme zeichnen sich jedoch durch. einen insge- 
samt enormen apparativen Aufwand aus. Daruber hinaus 
sind GPS-Einrichtungen zur Positionsbestimmung in ge- 
schlossenen Raumen haufig nicht geeignet, insbesondere 35 
dann, wenn es sich urn Raume mit massiven Wandungen, 
also Betonbauten oder Unterfiurbauten, handelt. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, 
ein Verfahren bzw. eine zur Durchfuhrung des Verfahrens 
geeignete Vorrichtung vorzuschlagen, die eine Positionsbe- 40 
stimmung mit minimalem, leicht miniaturisierbarem appa- 
rativen Aufwand ermoglicht, und das bzw. die auch inner- 
halb geschlossener Raume nutzbar ist. 

Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren mit den Merk- 
malen des Anspruchs 1 gelost. 45 

Das erfindungsgemaBe Verfahren umfaBt die Verfahrens- 
schritte: 

- Definition eines lokalen Koordinatenraums durch 
Anordnung von zumindest zwei Sende-ZEmpfangs- 50 
Einrichtungen mit einer Vielzahl von Antenneneinhei- 
ten, die in definierter Verteilung auf einer Kugelober- 
flache der Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen angeordnet 
sind, im Raum, derart, daB sich die Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtungen mit bekanntem horizontalem und verti- 55 
kalem Abstand in definierter Relativanordnung befin- 
den, 

- Emission eines Signals SI fiber die Antenneneinhei- 
ten der ersten Sende-ZEmpfangs-Bnrichtung und Emp- 
fang des Signals SI fiber die Antenneneinheiten der 
zweiten Sende-ZEmpfangs-Einrichtung, Ennittlung des 
Abstandsvektors zwischen der ersten Sende-ZEmp- 
fangs-Einrichtung und der zweiten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung durch Bestimmung der Antenneneinheit 
der zweiten Sende-ZEmpfangs-Einrichtung mit maxi- 
maler Empfangsstarke des Signals und Emission eines 
Signals S2 fiber die Antenneneinheiten der zweiten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung und Empfang des Si- 
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gnals S2 fiber die Antenneneinheiten der ersten Sende- 
ZEmpfangs-Einrichtung sowie Ennittlung des Ab- 
standsvektors zwischen der zweiten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung und der ersten Sende-ZEmpfangs-Einrich- 
tung durch Bestimmung der Antenneneinheit der ersten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung mit maximaler Emp- 
fangsstarke des Signals, 

- Positionsbestimmung einer dritten, beliebig im loka- 
len Koordinatenraum angeordneten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung durch Emission eines Signals S3 fiber die 
Antenneneinheiten der dritten Sende-ZEmpfangsein- 
richtung und Empfang des Signals S3 fiber die Anten- 
neneinheiten der ersten und zweiten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung, Bestimmung der Antenneneinheiten der 
ersten und zweiten Sende-ZEmpfangs-Einrichtung mit 
maximaler Empfangsstarke des Signals, Ennittlung der 
Richtungsvektoren zwischen der ersten und der dritten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung und der zweiten und der 
dritten Sende-ZEnsypfangs-Einrichtung sowie Bestim- 
mung des Schnittpunkts der Richtungsvektoren zur Be- 
stimmung der Position der dritten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung. 

Das erfindungsgemaBe System zur Positionsbestimmung 
weist die Merkmale des Anspruchs 2 auf. 

Das erfindungsgemaBe System zur Bestimmung der Posi- 
tion einer beliebig im Raum angeordneten Sende-ZEmp- 
fangs-Einrichtung gegeniiber zumindest zwei definiert zu- 
einander imRaum angeordneten S ende-ZEmpf angs-Einrich- 
tungen gemaB dem Verfahren nach Anspruch 1 umfaBt zu- 
mindest drei Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen, wobei die 
Sende-/Empfangs-Einrichtungen jeweils eine Antennenein- 
richtung mit einer Vielzahl in definierter Verteilung auf ei- 
ner Kugeloberflache angeordneten Antenneneinheiten und 
eine Signalerzeugungseinrichtung, wobei zwei Sende- 
ZEmpfangs-Einrichtungen als zumindest temporar ortsfest in 
einem lokalen Koordinatenraum angeordnete Einrichtungen 
ausgefuhrt sind und die weitere Sende-ZEmpfangs-Einrich- 
tung relativ zu den Einrichtungen bewegbar ist. 
. Zum Aufbau des erfindungsgemaBen Systems nach An- 
spruch 2 dient eine Sende-ZEmpfangs-Einrichtung mit einer 
Tragereinrichtung zur Anordnung einer Vielzahl von Anten- 
neneinheiten einer Antenneneinrichtung auf einer Kugelo- 
berflache, einer Signalerzeugungseinrichtung und einer Pro- 
zessoreinrichtung, wobei die Signalerzeugungseinrichtung 
in Abhangigkeit von der Prozessoreinrichtung Signale er- 
zeugt, und die Prozessoreinrichtung durch Vergleich der 
Empfangsstarken der Signale die Antenneneinheit der An- 
tenneneinrichtung mit der maximalen Empfangsstarke er- 
mitteln kann. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren zur Positionsbestim- 
mung nach Anspruch 1 ermoglicht die vom inertialen Sy- 
stem unabhangige Definition eines lokalen Koordinatensy- 
stems durch zwei Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen und die 
raumliche l^gebestimmung einer dritten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung innerhalb des lokalen Koordinatenraums. Hier- 
mit sind exakte Positionsbestimmungen unabhangig von ei- 
nem auBeren System moglich, so daB Einschrankungen bei 
der Durchfuhrung des Verfahrens, wie sie beispielsweise 
60 beim GPS vorliegen und bereits vorstehend geschildert wur- 
den, nicht gegeben sind. 

Da das erfindungsgemaBe Verfahren auf eine Ausrichtung 
einer Antenneneinheit entsprechend einer maximalen Si- 
gnalstarke verzichtet und statt dessen eine Vielzahl von auf 
65 einer Kugeloberflache angeordneten Antenneneinheiten zur 
Definition eines Positionssignals verwendet, indem dieje- 
nige Antenneneinheit ermittelt wird, die das maximale 
Empfangssignal aufweist, kann eine einfache und unveran- 
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derbare Anordnung der Antenneneinheiten gewahlt werden, 
wodurch der mechanische Aufbau des Systems und der je- 
weiligen Sende-ZEmpfangs-Einrichtung erheblich verein- 
facht wird und eine Miniaturisierung leicht durchfiihrbar ist. 
Fiir die im System zur Positionsbestimmung verwendeten 5 
Sende-/Empfangs-Einrichtungen sind unterschiedliche Aus- 
fuhrungsvarianten denkbar, je nach dem, ob es ausreichend 
ist, lediglich die Position einer dritten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung gegentiber zwei raumfest angeordneten Sende- 
ZEmpfangs-Einnchttingen zu bestimmen, oder ob die dritte 10 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung als aktive mobile Sende- 
ZEmpfangs-Einrichtung ausgebildet ist, die aktiv die jewei- 
lige Position erfaBt, um eine zuriickgelegte Wegstrecke be- 
rechnen zu konnen. 

Nachfolgend wird das erfindungsgemaBe Verfahren so- 15 
wie ein zur Durchfuhrung des erfmdungsgemaBen Verfah- 
rens geeignetes System unter Verwendung von geeigneten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen anhand der Zeichnungen 
naher erlautert. Es zeigen: 

Fig. 1 ein Positionsbestimmungssystem mit drei Sende- 20 
ZEmpf angs-Einnchtungen ; 

Fig; 2 eine Sende-ZEinpfangs-Einricbtuhg; 

Fig, 3 eine Sende-ZEmpfangs-Einrichtung als Funktions- 
schema; 

Fig. 4 den Einsatz eines Positionsbestimmungssystems 25 
im Hinnelbau. 

Fig. 1 zeigt ein Positionsbestimmungssystem 10 mit "drei 
Sende-Empfangs-Einrichtungen 11, 12 und 13, die in einem 
lokalen Koordinatensystem 14 angeordnet sind. Auf einer 
Raumdiagonalen 15 sind die beiden Sende-ZEmpfangs-Ein- 30 
richtungen 11 und 12 in einem bekannten Abstand d ange- 
ordnet und defihieren im vorliegenden Fall diagonal einan- 
der gegeniiberliegende Eckpunkte eines lokalen Koordina- 
tenraums 16. Der Abstand d ist definiert durch die horizon- 
tale Entfernung h und die vertikale Entfernung v der Sende- 35 
ZEmpfangs-Einrichtungen 11 und 12 voneinander. 

Bei dem Verfahren zur Positionsbestimmung der beliebig 
im Koordinatenraum 16 angeordneten Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtung 13 mittels des in Fig. 1 dargestellten Positions- 
bestimmungssystems 10 erfolgt zunachst eine Definition des 40 
Koordinatenraums 16 durch die Lage der Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtungen 11 und 12. Hierzu wird von einer auf einer 
Kugeloberflache 17 der Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 11 
angeordneten Antenneneinrichtung 18, die eine Vielzahl 
Antenneneinheiten 19 bis 22 umfaBt (Fig. 2), ein Signal SI 45 
emittiert. Wegen der Kugeloberflache 17 der Antennenein- 
richtung 18 erfolgt die Abgabe des Signals SI gleichmaBig 
in den die Kugeloberflache 17 umgebenden Raum, so daB 
innerhalb eines von der Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 11 
emittierten Signalkegels 23 das Signal SI auch auf die Ku- 50 
geloberflache 17 der Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 12 trifft. 
Entsprechend dem Oberflachenwinkel, mit dem das Signal 
SI auf die Kugeloberflache 17 bzw. die auf der Kugelober- 
flache 17 verteilt angeordneten Antenneneinheiten 19 bis 22 
(Fig. 2) auftrifft, wird das Signal SI von den Antennenein- 55 
heiten 19 bis 22 mit unterschiedlicher Signalstarke empfan- 
gen. Die maximale Signalstarke liegt vor, wenn das Signal 
parallel zur Rachennormalen n (Fig. 2) auf die Oberflache 
der Antenneneinheit 19 bis 22 auftrifft. Durch das maximale 
Empfahgs signal ist die Antenneneinheit. 20 der Sende- 60 
ZEmpfangs-Einrichtung 12 definiert, die auf der Raumdiago- 
nalen 15 angeordnet ist. In entsprechender Weise, namlich 
durch Emission eines zweiten Signals S2 von der Antennen- 
einrichtung 18 der Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 12 laBt 
sich die Antenneneinheit 20 der Sende-ZEmpfangs-Einrich- 65 
tung 11 mit maximaler Starke des Empfangssignals bestim- 
men, die ebenfalls auf der Raumdiagonalen 15 angeordnet 
ist. t)ber die beiden Antenneneinheiten 20, die auf der ge- 



meinsamen Raumdiagonalen 1 S angeordnet sind, ist somit 
die Position der im Koordinatenraum 16 fest angeordneten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen 11 und 12 zueinander defi- 
niert. t)ber die beispiels weise durch geodatische Messung 
definierten Abstandswerte h und v laBt sich nun der Ab- 
standsvektor A^ bzw. A2 zwischen den Sende-ZEmpfangs- 
Einrichtungen 11 und 12 bestimmen. 

Durch den Abstandsvektor Ai bzw. den Abstandsvektor 
A2 sind die relative Lage und Entfernung der Sende-ZEmp- 
fangseinrichtungen 11 und 12 definiert und entsprechende 
Null- oder Bezugsrichtungen ai bzw. a2 fur beide Sende- 
ZEmpfangs-Einrichtungen 11 und 12 gegeben. Diese Be- 
zugsrichtungen ai und a 2 so wie die Entfernung d zwischen 
den Sende-ZErnpfangs-Einrichtungen 11 und 12 werden in 
einer Speichereinrichtung 24 (Fig. 3) jeder Sende-ZEmp- 
fangs-Einichtung 11, 12 gespeichert 

Das in Fig. 1 dargestellte Posidonsbestimmungssystem 
10 umfaBt neben den raumfest angeordneten Sende-ZEmp- 
fangseinrichtuhgen U und 12 die Sende-ZEmpfangs-Ein- 
richtung 13, die beliebig und station ar im Raum 16 angeord- 
net ist. Wie die. Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen 11, 12 
weist die Sehde-ZEmpfahgs-Eihrichtung 13 auf einer Kuge- 
loberflache 17 eine Antenneneinrichtung 18 mit einer Viel- 
zahl von Antenneneinheiten 19 bis 22 auf. Dartiber hinaus 
ist die Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 13 wie die Sende- 
ZErnpfangs-Einrichtungen 11, 12 mit einer Signalerzeu- 
gungseinrichtung 25 (Fig. 3) versehen, so daB von der Ku- 
geloberflache 17 der Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 13 ein 
Signal S3 gleichmaBig in den umgebenden Raum emittiert 
werden kann. Entsprechend den vorstehendbereits ausfiihr- 
lich erlauterten Zusammenhangen wird in Abhangigkeit von 
der maximalen Empfangsstarke des Signals der Richtung 
des Signals S3 in den Sende-yEmpfangs-Einrichtungen 11, 

12 eine bestimmte Antenneneinheit 26 bzw. 27 definiert. 
Aus der bekannten Relativlage zwischen den Antennenein- 
heiten 20 mit der Null- oder Bezugsrichtung ai und a2 der 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen 11, 12 und den Antennen- 
einheiten 26 und 27 berechnet eine Prozessoreinrichtung der 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen 11, 12 die jeweiligen Posi- 
tions winkel c*i, pi und ot2, B2. Damit sind die Richtungsvek- 
toren Bj und B2 bekannt, deren Schnitrpunkt die Position 
der dritten Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 13 bestimmt. 

Aus der vorliegenden Schilderung wird deutlich, dafi die 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 13 auch lediglich als Sende- 
einrichtung ausgebildet sein kann, um die Position der Ein- 
richtung bestimmen zu konhen. Soil hingegen die Einrich- 
tung 13 als aktive Einrichtung ausgebildet sein, die bei- 
spielsweise in Abhangigkeit von dem zuriickgelegten Weg 
als Leiteinrichtung bestimmte Funktionen auslost, ist es not- 
wendig, die Einrichtung 13 nicht nur als Sendeeinrichtung 
sondem auch als Empfangseinrichtung auszubilden, um von 
den Einrichtungen 11 und 12 Informationen tiber die mo 
mentane Position zu erhalten und in Abhangigkeit hiervon 
entsprechende Signale zur Funktiqnsauslosung zu emittie- 
ren, 

Das in Fig. 1 beispielhaft dargestellte Positionsbestim- 
mungssystem 10 kann neben den Sende-ZEmpfangs einrich- 
tungen 11 und 12 um weitere Sende-ZEmpfangseinrichtun- 
gen, die ebenfalls zur Bestimmung des Koordinatenraum 16 
dienen, erganzt werden. Durch eine derartige "Gberbestim- 
mung des Koordinatenraums 16 kann einerseits die Genau- 
igkeit der Positionierung der Sende-ZEmpfangseinrichtung 

13 erhoht werden. Andererseits konnen etwaige Funktions- 
fehler einer oder gegebenenfalls mehrerer Sende-ZEmp- 
farigseinrichtunjgen kompensiert werden. 

Fig. 4 zeigt ein Beispiel fur den Einsatz eines Positions- 
bestimmungssystems im Tunnelbau. Hierzu sind in Fig. 4 
verschiedene Schnitte einer Tunnelrohre 32 dargestellt. Das 
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hier durch insgesamt vier raumfeste Einrichtungen 28, 29, 
30 und 31 definierte Bezugssystem 51, das entsprechend der 
vereinf achten prinzipiellen Darstellung in Fig, 1 den lokalen 
Koordinatenraum definiert, erstreckt sich in Langsrichtung 
der Tunnelrohre 32. Weiterhin befinden sich zwei Systeme 5 
33, 34 mit jeweils sieben Einrichtungen 35 bis 41 und 42 bis 
48* in der Tunnelrohre 32. Des weiteren ist eine mobile Ein- 
richtung 49 vorgesehen. Die Einrichtungen 35 bis 41 kon- 
nen als reine Sendeeinrichtungen oder auch als Sende- 
/Empfangseinrichtungen ausgebildet sein und dienen zur 10 
Bestimmung von Deforniationen iin Bereich eines Tunnel- 
rohrenschnitts 50 durch Kontrolle bzw. Erf as sung der Posi- 
tionsanderungen der einzelnen Einrichtungen. Das gleiche 
gilt fiir die Einrichtungen 42 bis 48, die nicht nur Deforma- 
tionen im Tunnelprofil, sondem dariiber hinaus auch relative 15 
Deforniationen in Tunnelrichtung erfassen; Die mobile Ein- 
richtung 49 hingegen ist als Sende- und Empfangsrichtung 
ausgebildet und beispielsweise auf einer mobilen, in der 
Tunnelrohre 32 verfahrbaren Kommandoeinheit angeord- 
net, die ihierseits Befehle an verschiedene Bearbeitungsvor- 
richtungen, wie beispielsweise eine Bohrlafette oder der 
gleichen, ubennittelt. 
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1, Verfahren zur Positionsbestimmung im Raum auf- 
weisend die Verfahrenschritte: 

- Definition eines lokalen Koordinatenraumes 
(16) durch Anordnung von zumindest zwei 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen (11, 12) mit ei- 
ner Vielzahl von Antenneneinheiten (19, 20, 21, 
22, 26, 27), die in definierter Verteilung auf einer 

. Kugeloberflache (17) der Sende-ZEmpfangs-Ein- 
richtungen angeordnet sind, im Raum, derail, daB 
sich die Sende-ZEmpfangseinrichtungen mit be- 
kanntem horizontalen Abstand h und vertikalen 
Abstand v in definierter Relativanordnung befin- 
den, 

- Emission eines Signals SI uber die Antennen- 
einheiten der ersten Sende-ZEmpfangs-Einrich- 
tung (11) und Empfang des Signals SI uber die 
Antenneneinheiten der zweiten Sende-ZEmp- 
fangs-Einrichtung (12), Ermittlung des Abstands- 
vektors A t zwischen der ersten und zweiten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung durch Bestim- 
mung der Antenneneinheit (27) der zweiten 
Sende-/Empfangs-Einrichtung (12) mit maxima- 
ler Empfangsstarke des Signals SI und Emission 
eines Signals S2 uber die Antenneneinheiten der 
zweiten Sende-/Empfangs-Einrichtung (12) sowie 
Ermittlung des Abstandsvektors A 2 zwischen der 
zweiten und der ersten S ende-/Empf ang s-Einrich- 

. tung durch Bestimmung der Antenneneinheit (26) 
der ersten Sende-ZEmpfangs-Einrichtung (11) mit 
maximaler Empfangsstarke des Signals S2, 

. - Positionsbestimmung einer dritten, beliebig im 
lokalen Koordinatenraum (16) angeordneten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung (13) durch Emis- 
sion eines Signals S3 liber die Antenneneinheiten 
(19, 20, 21, 22) der dritten Sende-ZEmpfangs-Ein- 
richtung (13) und Empfang des Signals S3 uber 
die Antenneneinheiten der ersten und zweiten 
Sende-ZEmpfangs-Einrichtung (11, 12), Bestim- 
mung der Antenneneinheit (26, 27) der ersten 

. Sende-ZEmpfangs-Einrichtung (11) und der zwei- 
ten. Sende-ZEmpfangs-Einrichtung (12) mit maxi- 
maler Empfangsstarke des Signals S3, Ermittlung 
der Richtungsvektoren B t und B 2 sowie Bestim- 
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mung des Schnittpunkts der Richtungsvektoren 
zur Bestimmung der Position der dritten Sende- 
ZEmpfangseinrichtung (13). 
2. System zur Bestimmung der Position einer beliebig 
im Raum angeordneten Sende-ZEmpfangs-Einrichtung 
(13) gegeniiber zumindest zwei definiert zueinander im 
Raum angeordneten Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen 
(11, 12) gemaB dem Verfahren nach Anspruch 1, mit 
zumindest drei Sende-ZEmpfangs-Einrichtungen (11, 
12, 13) T die jeweils eine Antenneneinrichtung (18) mit 
einer Vielzahl in definierter Verteilung auf einer Kuge- 
loberflache (17) angeordneten Antenneneinheiten (19, 
20, 21, 22) und eine Signalerzeugungseinrichtung (25) 
aufweisen, von denen zwei Sende-ZEmpfangs-Einrich- 
tungen (11, 12) als zumindest temporar ortsfest in ei- 
nem lokalen Koordinatenraum (16) angeordnete Ein- 
richtungen ausgefuhrt sind und die weitere Sende- 
ZEmpfangs-Einrichtung (13) relativ zu den Einrichtun- 
gen bewegbar ist 

3. Sende-ZEmpfangs-Einrichtung (11, 12, 13) fur ein 
System zur Positionsbestimmung im Raum .mit einer 
Tragereinrichtung zur Anordnung einer Vielzahl von 
Antenneneinheiten (19, 20, 21, 22) auf einer Kugelo- 
berflache (17), einer Signalei^ugungseinrichtung (25) 
und einer ftozessoreinrichtung, wobei die Signalerzeu- 
gungseinrichtung in Abhangigkeit von der Prozessor- 
einrichtung Signale erzeugt 

4. Sende-ZEmpfangs-Einrichtung nach Anspruch 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Prozessoreinrichtung 
zur Identifikation einer Antenneneinheit (19, 20, 26, 
27) der Antenneneinrichtung (18) durch Vergleich der 
Empfangsstarke der von den Antenneneinheiten emp- 
fangenen Signale SI, S2, S3 dient 

Hierzu 3 Seite(n) Zeichnungen 
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